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본 발 명 의 로 봇 의 旭 民 台本 井 복 합 재의 탄 성 을 유 지 하면서도 동시에 구 조 적 인 설 계 를 통하여 下 現 引 처 짐 을 
극 복 할 수 있는 방 안 으로써, 각 핏 은 기 본 적 으로 탑 승 자 의 탑 승 공 간 을 형 성 하 는 다면체 형 상 이며, 다면체 형 상 은 
복 합 재 충 을 포 함 하는 복 수 의 레 이 어 로 구성된 각 핏 몸 체 (1000) 를 기 본 으로 한다. 착 핏 몸 체 (1000) 는 복 수 의 면 으 
로 구성된 다 면 체 이고 다 면 체 를 통해 내 부 에 탑 승 공 간 을 확 보 한 다. 그리고 그러한 다 면 체 는 모두 탄 소 섬유 등 의 
복 합 재 재 질 로 구 성 되도록 한다. 이를 통해 부 피 가 큰 각 핏 몸 체 (1000) 를 경 량 화 할 수 있고, 로 못 에서 가장 상부 
에 해 당 하는 각 핏 몸 체 (1000) 지 점 을 최대한 경 량 화 함으로써 로 봇 의 동 역 학 적인 안 정 성 을 확 보 한다. 더욱이, 韻 
핏 몸 체 (1000) 가 경 량 화 됨에 따라 내 부 에 탑 승 자 가 탑 승 하더라도 상 부 의 질 량 을 작게 가져갈 수 있어 로 봇 의 보 
행 이나 거 동 시 요 잉 현상 등 을 줄일 수 있 
叶 吐 。 嘆 下 引 양 측 에는 상 지 가 설 치 되고 양 측 에서 하 방 으로 당 겨 지는 하 중 이 舎人 き 叶 モ 叶 。 嘆 更 舎 다 면 체 를 지탱 
하는 구 조 적 인 설 계 가 뒷 받 침 되어야 처짐 등 의 현 상 이 방 지 될 수 있다 
이를 위해 본 발 명 에서는 旭 蛋 理 刊 (1000) 言 이루는 다면체 형 상 의 모 서 리 를 따라 보 강 파 이 프 (2000) 가 마 련 되 고, 
보 강 파 이 프 (2000) 는 다 면 체 의 각 각 의 면 의 테 두 리 를 따라 마 련 됨 으로써 복 수 의 닫힌 형 상 의 평 면 을 구 성 하도록 
2 는 보 강 파 이 프 (2000) 가 설치된 尋 更 引 투 과 도 로써, 이와 같이 理 下 자 체 가 다 면 체 로 성 형 되고, 그 다 


각 테 두 리 는 보 강 파 이 프 (2000) 가 결 합 되어 보 강 파 이 프 (2000) 를 통해 각 각 의 면 의 테 두 리 에 
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특히, 好 慌 吾 刊 (1000) 引 상 면 부 (100) 상에는 분 산 부 (120) 가 형 성 되며, 분 산 부 (120) 는 보 강 파 이 프 (2120) 를 통해 
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응 력 을 분 산 하 도록 한다. 즉 , 각 핏 의 양 측 에는 무거운 상 지 가 결 합 되고 이로 인해 妊 蛋 引 상 면 부 (100) 는 잉 
는 하 중 을 받으며 휘 어 지게 된다. 특 ㅎ 면 부 에 관 통 홀 (530) 을 형 성 하고 배 터 리 를 수 납 하 

상 면 부 (100) 에 가 해 지 는 하 중 은 후 면 부 를 통해서도 견디기 어려운 구 조 를 갖 
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0) 가 단순히 하 나 의 닫힌 도 형 인 경 우 보다 내 부 에 또 다른 닫힌 도 형 을 갖고 이를 대 각 선 으로 연 결 함으로써 分 
면 부 (100) 가 처지는 현 상 을 방 지 할 수 있다. 더욱 바 람 직 하 게 는, 도 시 된 바와 같이 분 산 부 (120) 가 하 나 의 평면 
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본 발 명 은 이러한 구 조 적 인 설 계 를 통하여 복 합 재가 갖는 탄 성 으로 인한 처 짐 을 방 지 하고, 그 와 동시에 적절한 
탄 성 을 여전히 구 비 토록 함으로써 취 성도 줄일 수 있는 효 과 가 있는 것이다 
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고, 이를 통해 보 강 파 이 프 (30) 와 레 이 어 (10,70) 간 의 박리 현 상 을 방 지 할 수 있게 된다. 
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또한, 世 現 引 양 측 면 부 에 는 각각 로 봇 의 팔 모 듈 이 결 합 되 는 팔 브 라 켓 (300) 이 마 련 되 고, 도 5 와 같이 팔 브리 
켓 (300) 은 괄 모 듈 이 관 통 하는 장 착 부 (320) 와 장 착 부 (320) 의 테 두 리 를 따라 형성된 플 랜 지 부 (340) 로 구 성 되며, 
플 랜 지 부 (340) 는 양 측 면 부 에 인 서 트 될 수 있다. 구 체 적 으로, 장 착 부 (320) 는 旭 居 引 양 측 면 부를 관 통 하고, 플랜 
지 부 (340) 는 양 측 면 부의 내 측 면 에 전체 두 께 의 일부 두 께 가 매 립 되며 나머지 두께 부 분 은 각 핏 몸 체 의 내부 공 
간 으로 노 출 될 수 있다. 이를 통해 팔 모 듈 을 효과적으로 설치할 수 있으며 이와 함께 팔 모 듈 의 무 게 로 인한 
하 중 이 작 용 하더라도 플 랜 지 부가 인 서 트 됨 으로써 장 착 부 에 서 하 중 을 효과적으로 견딜 수 있다. 아울러, 팔 브리 
켓 (300) 의 하 방 에는 도 4 와 같이 양 측 면 부를 가 로 지르는 보 강 파 이 프 (2300) 가 추 가 됨 으로써 양 측 면 부 는 추 가 된 
보 강 파 이 프 (2300) 를 기 준 으로 두 개의 닫힌 면 으로 나 될 수 있다. 이를 통해 장 착 부 (320) 에 하 중 이 작 용 하 더리 
도 최 소 한 의 면 적 으로 나누어 ㅎ 부 분 의 탄 소 섬유 패 널 에서 변 형 이 최 소 한 도로 


가 


한편, 도 6 과 같이, 각 핏 몸 체 (1000) 후 면 부 에 는 로 봇 의 상지 또는 하 지 의 액 추 에 이 터 를 제 어 하기 위한 복 수 의 
제어 보 드 (520) 가 장 착 될 수 있다. 구 체 적 으로 제 어 보 드 (520) 는 로봇 상 지 의 각 액 추 에 이 터 를 | 위한 드 
라 이 버 와 인터페이스 보드 및 하 지 의 각 액 추 에 이 터 를 작 동 하기 위한 드 라 이 버 와 인터페이스 보 드 로 구 성 된 다. 
이와 같이 제어 보 드 (520) 를 私 몸 체 에 통 합 함으로써 복잡한 배선 문 제 를 해결할 수 있고, 정 비 성 

하며 배 선 의 길 이 를 최 소 화 하여 통신 노 이 즈 를 최 소 화 할 수 있게 된다. 


또한, 학 핏 몸 체 (1000) 후 면 부 에 는 도 6 과 같이 제어 보 드 (520) 의 하 방 으로 관 통 흘 (530) 이 형 성 되고, 관 통 홀 

+ 고 전 압 배 터 리 (540) 가 수납 또는 인출 a 3 
관 통 흘 (530) 을 통해 수 납 시 각 킷 몸 체 (1000) 의 플 로 어 에 안 착 될 수 있다. 이와 같이 무거운 고 전 압 배 터 리 (540 
각 핏 의 가장 아 래 쪽 에 배 치 함으 


to 
op 
5: 
에 
엔 
고 


) 
) 


ゴ 


함으로써 状 弄 자 체 가 オ 肖 エ , 閣下 中 介 正 상 부 는 가 법 고 
잉 현상 등 을 극 복 할 수 있게 하는 것이다. 또한, 도 7 과 같이 각 핏 몸 체 (1000) 의 후 면 부 에 는 커 버 (700) 가 결합 
되어 제어 보 드 (520) 와 고 전 압 배 터 리 (540) 의 후 방 을 보 호 할 수 있다. 정 비 시 또는 배 터 리 의 교 체 시 에 는 후 방 의 
하 나 의 커 버 (700) 만 을 탈 거 한 후 정 비 함으로써 정 비 성도 확 보 할 수 있는 구 조 이다 


아울러, 도 8 과 같이, 각 핏 몸 체 (1000) 의 플 리 
고, 지 지 프 레 임 (560) 의 상 부 에 도 9 와 같이 지 지 패 널 (570) 이 설 3 
좌 석 (580) 이 설 치 될 수 있다. 또한, 각 핏 몸 체 (1000) 의 하 면 부 에 } 
| 고 전 압 배 터 리 (540) 가 설 치 되며 만 
리에 보 강 파 이 프 (2000) 가 설 치 될 수 있다. 이를 통해 間 蛋 相 가장 하 
적 으 로 이루기 쉽게 하고, 또한 지 지 프 레 임 (560) 을 통해 하 방 부의 뒤 
게 를 감 당 하고 하 중 을 사 방 으로 분 산 토록 한다. 탑 승 자 와 배 터 리 의 무 게 에 따 
어 


의 상 부 를 가 로 지 르는 지 지 프 레 임 (560) 이 설치 
도 10 과 같이 탑승자 
입 공 간 이 형 성 되 고 만 


리 
되고, 지 지 프 레 임 (560) 은 경 사 면 에 단 부 가 결 합 될 


(560) 이 旭 下 하 부 의 뒤 틀 림 을 충분히 지 지 하고 방 지 할 수 있도록 하는 것이다. 


嘆 下 中 따르면, 보 강 파 이 프 (2000) 를 인 서 트 하여 구 조 적 인 안 정 성 을 이루고 


] 내 
무 게 배 분 을 고 려 하며 제 어 기 와 배 선 의 내 구 성 을 확 보 할 수 있다 
본 발 명 의 특정한 실 시 예 에 관 련 하여 도 시 하고 설 명 하였지만, 이 하 의 특 허 청 구 범 위 에 의해 제 공 되는 본 발 명 의 
기술적 사 상 을 벗어나지 않는 한도 내 에 서 , 본 발 명 이 다 양 하게 개량 및 변 화 될 수 있다는 것은 당 업 계 에서 통 
상의 지 식 을 가진 자 에게 있어서 자 명 할 것이다 
부 호 의 설명 
1000 : 카 핏 몸체 2000 : 보 강 파 이프 
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